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The t heor y of automatic c on trol is conce rned e xclusi vel y with the flo w of con trol si gnal ， 
and is ne glected ho w  the ener gy flo w in th e co ntrol s ystem elements ís taken pl ace . 
Ho wever ， accordi ng as the pro g ress of Au tomation - Techni que ， the desi gn method be comes 
mo re  an d more e xact and 田ve re， and we ha ve to eva lua te the data of s ystem eleme nts at t he 
limi t  o f  allo wable po wer flo w. 
This paper is intended to contribute in these poin ts .  
1. ま え が き
自動制御の技術が各方面に行きわたってくるにつれてサーボ機構の利用される分野も急速に拡大
されてきた。生産工業を大きく二種類に分けてプロセス制御とサーボ機構に分類することが出来る
が， これは対照的な立場に あるものと考えるととが出来る。 即ち原料にエネノレギーを加えてわれわ
れに有用なものを作る過程を調べてみると質の変化(物質を生産する過程〉をするものと形の変化
(物体を生産する過程〉をするものとがある。 プロセス制御は前者であって原料の流れる環境条件








































但し J :回転子の慣性能率(回転部分を含めて)(3) 式に(1)式を代入すると
dn 十 2KoE"(1+lcll)+均三純 一 4KoElc-A ・…・…・…一一……一 ……(4)dt I Jns ，.- J 也
これが運動に関する微分方程式であってこれを解くと
4KnE lllc-A /. �__1KoElI(1+が)+Bn�t \11 nV ;;2;; I ';. .-':-�"O"" nS ( 1-ε }n$ む l … … …… … (5) 
回転部分にクーロン摩擦及び粘性摩擦が無いと考えれば つま り負荷がかかっていない場合は
A=B=Oと置いて
2lcns f. �-�KoE"(1 +がLt \ n=百f�-，lーε Jns j- - - - (6) 
とれを図にプロットしたものが図- 2である。回転力T及び速度"が求められたのでサーボ電動
機が消費している電力の瞬時値 p(のは




8KoE叫 ・ 2KoElI(社竺Lt 1. �__1KoE"(1+止めt \ P(h 1Hrnsε Jns t �1-ε Ins j F8) 
これを図にプロットしたものが 図-3である。この図から電力消費が最大になる時刻及びその大き
さを求めるととが出来る。 即ち

























= Ins n-1og2=O.35τ-2E-~ 2KoP(1+kll) 
_2KoEllkll Pmax=l干�ns






































叫KoP( 2k;一子} ……… ・ …一 一 - ・ ………… ・ … ・ . . . ……(12)、 'I"s J 
これを(4)に代入して




N(s)=-， J \ … ー…・・ ・・・・・…………・ ・・ ・ 一 一 ・・ ・……………(1M1. . 2KEl' . \ 
11+寸言�s ) 
従って回転力の伝達函数T(めは
4KEllk; T(s)=]sN = ・ ・・・…ー……・・ - … 一・・・…………………………日目2KP 1+一守一-sJns 
これからパワーの周波応答函数P(s)として











we ak pointに非線型或いは破壊等の故障が起って使用出来ない状態となってしまうわけである。 し
かるに今日の大系づけられている理論は この点を等閑に附している様に思われる。これは最近起っ
てきたナイパネテックスに迷わされてその包含している 大きい欠陥が表われた結果であると思う。


















適化を如何に 進めるかという問題になってくる様に 思われる。 今回は実験的な検討を加える事が出
来なかったのは残念であった。
参者文献
(り自動制御Vo14， No.1， 1957 P.33 
(2) オートメーシヨンVol 2， No. 9 1957 P. 75 
(3)電子工業Vol 4， No. 8 1955 P. 26 
仏} 自動制御便覧PP.497
